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Abstract of DE1 961 1839 

A process and device are disclosed for regulating 
the torque (MIND) derived from a drive unit, 
whereby in a gear shifting unit a target torque 
value (MIG) is determined in accordance with a 
target torque value (MIFA) set by the driver. In 
addition, a limiting torque value is pre-set to 
protect the transmission and limit the torque 
derived from the drive unit. 
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© Verfahren und Vorrtchtung zur Steuerung des von einer Antriebseinheit abgegebenen Drohmoments 

(§) Bs wird ein Verfahren und eine Vorrichtung zur Steuerung 
des von einer Antriebseinheit abgegebenen Drohmoments 
vorgeschtegen, bei welchem bet einer Getrtebeschaftung ein . 
Sotlmomentenwert abhangfg von einem vom Fahrer verge- 
gebenen Solimomentenwert bestimmt wird. Ferner wird zum 
Getriebeschutz ein Begrenzungsmomentenwert vorgega- 
ben. der zur Begrenzung des von der Antriebseinheit 
abgegebenen Drehmoments dient. 
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Beschreibung 



Stand der Tecfanik 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vor- 
richtung zur Steuerung des von einer Antriebseinheh 
abgegebenen Drehmoments gemfiB den Oberbegriffen 
der unabhangigen Patentanspriicbe 

Aus der DE-A4239 711 ist bekannt, das Drehmo. 
ment einer Antriebseinheh abhangig von einem vorge- 
gebenen Solldrehmomentenwert einzustellen. Dieser 
wird dabei vom Fahrer durch Betatigen eines Bedien- 
elements oder von zusatzlichen Regelsystemen des 
Kraftfahrzeugs, wie beispielsweise einer Antriebs- 
schlupfregelung, vorgegeben. Ferner wird im Rahmen 
der obigen Patentanmeldung vorgeschlagen, daB zur 
Verbesserung des Schaltvorgangs eines automatischen 
Getriebes von der Getriebesteuerung ein Sollmomen- 
tenwert zur Steuerung der Antriebseinheh ubennittelt 
wird, der das wahrend des Schaltvorgangs zu realisie- 
rende Moment reprasentiert Liegt der Steuerung der 
Antriebseinheh keine Information fiber das einzustel- 
lende Sollmoment wahrend eines Getriebeeingriffs vor, 
so kann der Schaltvorgang nicht in gewfinschter Weise 
beherrscht werden. 

Statt dessen muBte eine aufwendige Anpassung der 
Verstellung von Zundwinkel, Luft- und/oder Kraftstoff- 
zufuhr abhangig von dem jeweiligen Schaltvorgang 
vorgegeben werden. " 

Es ist Aufgabe der Erfindung, MaBnahmen anzuge- 
ben, mit deren Hilfe das Drehmoment einer Antriebs- 
einheit fiber einen Sollmomentenwert auch im Zusam- 
menhang mit einem automatischen Getriebe eingestellt 
werden kann, ohne daB von der Getriebesteuerung der- 
artige Sollwerte vorliegen. 

Dies wird durch die kennzeichnenden Merkmale der 
unabhangigen Patentansprfiche erreicht 



Beschreibung von Ausruhrungsbeispielen bzw. aus den 
abhangigen PatentansprOcfaen. 

Zeichnung 

5 

Die Erfindung wird nachstehend anhand der in der 
Zeichnung dargesteiken Ausfuhrungsformeh nfiher er- 
lautert Dabei zeigt 
Fi& 1 eine Motorsteuereinrichtung, wahrend Fig. 2 
io ein Ubei^tsblockschaltbild der erfindungsgemaBen 
Losung darstellt Fig. 3 zeigt die erfindungsgemaBe Lo- 
sung als FIuBdiagramm, wahrend in Fig. 4 die Wir- 
kungsweise der erfindungsgemaBen LSsung anhand bei- 
spielhafter Zeitverlaufe dargestellt ist 
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Beschreibung von Ausfu^rungsbeispielen 



Vorteile der Erfindung 

Es wird eine Einstellung des von der Antriebseinheh 
abgegebenen Drehmoments uber einen entsprechenden 
Sollwert auch im Zusammenhang mit einem automati- 
schen Getriebe, wahrend eines Schaltvorgangs und/ 
oder zum Getriebeschutz, ermSglicht, ohne daB Infor- 
mationen fiber die Sollwerte fur das einziistellende 
Drehmoment von der Getriebesteuerung vorliegen. 

Besonders vorteilhaft ist, daB diese Vorgehensweise 
bei Steuersystemen eingesetzt wird, bei denen keine 
Momenteninformation zwischeri Getriebesteuereinheit 
und Motorsteuereinheit ubertragen wird, bzw. im Feh- 
4erfall dieser Obertragung bei Steuersystemen, bei wel- 
chem Momentensollwerte von Getriebesteuerung zur 
Motorsteuerung ubennittelt werden. 

Besonders vorteilhaft ist ferner, daB zum Getriebe- 
schutz ein maximal einstellbares Drehmoment vorgege- 
ben wird. Dadurch werden SchSden an der Getriebeein- 
heit bei stehendem oder langsam fahrenden Fahrzeug 
infolge einer zu groBen Drehmomenteneinstellung 
wirksam vermieden. 

Besonders vorteilhaft ist, daB der in bezug auf das 
Getriebe wirksame Sollmomentenwert von der Motor- 
steuerung selbst, abhangig yon ihr vorliegenden GroBen 
ennittelt wird. In einem vorteilhaften Ausfuhrungsbei- 
spiel ist lediglich die Information fiber den Schaltvor- 
gang von der Getriebesteuerung notwendig. 
Weitere Vorteile ergeben sich aus der nachfolgenden 



Fig. 1 zeigt eine Steuereinheit 10 zur Steuerung des 
Drehmoments einer Antriebseinheh. Die Steuereinheit 
20 10 umfaBt dabei wenigstens einen nicht dargesteiken 
Mikrocomputer, der abhangig von den zugeffihrten Ein- 
gangsgroBen die AusgangsgroBen der Steuereinheh 10 
im Sinne einer Steuerung des Drehmoments der An- 
mebsemheit beeinfluBt Im bevorzugten Ausffihrungs- 
25 beispiel wird der Steuereinheh 10 fiber eine Eingangs- 
leitung 12 em von einer MeBeinrichtung 14 erfaBtes 
Betaugungssignal eines Fahrpedals zugeffihrt. Ferner 
wird von einem Drehzahlsensor 16 fiber eine Eingangs- 
leitung 18 der Steuereinheit 10 ein MaB fur die Motor- 
30 drehzahl zugeffihrt Ferner wird der Steuereinheit 10 im 
bevorzugten AusfOhrungsbeispiel eine Eingangsieitung 
20 zugeffihrt, fiber die von einer elektronischen Getrie- 
besteuereinheit 22 ein den Schaltvorgang und die 
Schaltrichtung darstellendes Signal zugeffihrt wird. Fer- 
35 ner sind Eingangsleitungen 24 bis 26 dargestellt, welche 
der Steuereinheit 10 von MeBeinrichtungen 28 bis 30 
erfaBten BetriebsgrdBen der Antriebseinheh bzw. des 
Fahrzeugs zuffihren, wie beispielsweise die Motortem- 
peratur, die eingelegte Gangstufe, die Fahrzeugge- 
40 schwindigkeit und/oder der Status von Verbrauchern, 
wie Klimaanlage, Servolenkung, etc fiber die Ausgangs- 
leitungen 32, 34 und 36 beeinfluBt die Steuereinheit 10 
das von der Antriebseinheh abgegebene Drehmoment. 
Im bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel einer Brennkraft- 
45 maschine werden die Betriebsparameter Luftzufuhr 
(LeistungssteDelement 38X die Kraftstoffzumessung 40 
und/oder der Zundwinkel 42 beeinfluBt 

Ausgehend von den zugeffihrten BetriebsgrdBen bil- 
det der Mikrocomputer der Steuereinheh 10 gemaB 
so dem emgangs genannten Stand der Technik einen Soll- 
drehmomentenwert fur die Antriebseinheh, der im be- 
vorzugten Ausffihrungsbeispiel einer Breimkraftma- 
schine durch VersteUung des die Luftzufuhr beeinflus- 
senden Stellgliedes, durch Beeinflussung der Kraftstoff- 
55 zufuhr. Zur Brennlo^ftmaschine und/oder durch Zfind- 
winkelverstellung im Sinne einer Regelung des Istdreh- 
moments auf das Solldrehmoment eingestellt wird. 

Ein derartiges Sollmoment muB,um eine befriedigen- 
de Funktion der Motorsteuerung zu erreichen, nicht nur 
60 abhangig von der Gaspedalbetatigung oder im An- 
triebsschlupfregelfall berechnet und eingestellt werden, 
sondern auch mit Blick auf die Funktion eines automati- 
schen Getriebes wahrend eines Getriebeeingriffs und/ 
oder als Begrenzung zum Schutz des Getriebes vor 
65 Schadigung in bestimmten Arbeitspunkten. Erfindungs- 
gemaB ist daher vorgesehen, daB beim Getriebeeingriff 
em Solldrehmoment (indiziertes Motormoment, Ver- 
brennungsmoment oder KuppiungsmomentX abhangig 
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von dem vom Fahrer vorgegebenen Sollmoment, der 
Motordrehzahl und der Schaltungsrichtucg berechnet 
wird. Wird ein Kupplungsmoment, das heifit das an der 
Ausgangswelie der Antriebseinheit auftretende Mo- 
ment, vorgegeben, so sind die Verlustmomente in der 
Antriebseinheit sowie der Momentenbedarf zusatzli- 
cher Verbraucher zu berficksichtigen. Bei Beginn eines 
Schaltvorgangs wird das auf diese Weise berechnete 
Sollmoment von dem aktuellen, vom Fahrer vorgegebe- 
nen Wert mit einer zeitlichen Rampe auf den berechne- 
ten Sollwert abgeregelt Beim Ende des Schaltvorgangs 
wird der Solldrehmomentenwert von dem berechneten 
Sollwert auf das vom Fahrer vorgegebene Sollmoment 
mit einer zeitlichen Rampe aufgeregelt Die Ram pen- 
steigungen sind im bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel 
von der Schaltrichtung abhangig. 

Die Bestimmung ides Sollmotormoments beim Schalt- 
vorgang erfolgt mit Hilfe von GrdBen, die der Motor- 
steuereinheit vorliegen. informationen fiber das Aus- 
maB des zu verandernden Drehmoments von der Ge- 
triebesteuereinheit sind nicht notwendig. Diese muB le- 
digiich Informationen bezuglich des voriiegenden 
Schaltvorgangs (z.B. Hoch- oder Ruckschaltung) lie- 
fern. Besondere Bedeutung hat daher die erfindungsge- 
maBe Losung im Fehlerfall, wenn ein von der Getriebe- 
steuereinheit zu ennittelndes Sollmotormoment die 
Motorsteuereinheit nicht erreicht 

Zum Schutz des Getriebes vor Schadigung wird ein 
maximal eriaubtes Kupplungsmoment abhangig von 



werden wurde, zum optimalen ZGndwinkel (hochster 
Wirkungsgrad) dar. Ferner ist wenigstens ein zweites 
Kennfeld 106 vorgesehen, in dem abhangig von dem 
Qber die Leitung 108 zugefOhrten Fahrerwunschmo- 
ment MIFA, der Qber die Leitung 20 zugefOhrten Infor- 
mation fiber die Schaltrichtung sowie der fiber die Lei- 
tung 18 zugefOhrten Motordrehzahl das Sollmotormo- 
ment bei Getriebeeingriff MIGEHR bestimmt wird. In 
einem bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel sind anstelle 
to des Kennfeldes 106 zwei Kennf elder, eines fflr die Hoch- 
und eines fur die RQckschaltung vorgesehen. Das Soil- 
moment MIGEHR wird fiber eine Leitung 110 zur Mini- 
malwertauswahlstufe 130 gefuhrt Dieser wird ferner 
fiber eine der Eingangsleitungen 24 bis 26 ein Sollmo- 
15 ment MIASR bei ASR-Eingriff zugefuhrt Der kleinere 
der Werte wird fiber eine Leitung 132 auf eine MaximaJ- 
wertauswahlstufe 134 gefuhrt, der ferner das Minimal- 
moment MIBEG aus einem Speicher zugefuhrt wird 
Der grdBere der beiden Werte wird dann fiber erne 
20 Leitung 136 zur Minimalwertauswahlstufe 104 gefuhrt 
In einem vorteiihaften Ausfuhrungsbeispiel werden 
nicht die Verbrennungsmomente als Sollwerte vorgege- 
ben, sondern die Kupplungsmomente. Gem&B dem eih- 
gangs genannten Stand der Technik sind dann die Ver- 
25 lustmomente der Antriebseinheit und die von einge- 
schalteten Verbrauchern aufgebrauchten Drehmomen- 
tenanteile zu berficksichtigen. 

In einem weiteren Kennfeld 112 wird auf der Basis 
der zugefOhrten Motordrehzahl (Leitung 114) der ein- 



— — - j7 J "-K^-e^-v*" ^"«"6*5 vyu uw ^ugcruonen JviotoroTenzaw (t-eitung 114) der ein- 
DrehzaWun^oder GeschwincUgkeitdesFahrzeugsbei 30 gelegten Fahrstufe und/oder der Fahrzeuggeschwindig- 
emgelegter Fahrstufe vorgegeben. Aus diesem Moment keit. rr^min^n oa hi* i*\ a«* n™^ — rHi_.__i Z 



eingelegter Fahrstufe vorgegeben. Aus diesem Moment 
wird unter Berficksichtigung der Verlustmomente der 
Antriebseinheit und MomentenanteUe der Verbraucher 
ein maximales Verbrennungsmoment gebildet, das bei 
Oberschreiten durch die aus dem Stand der Technik 
bekannten MaBnahmen eingehalten wird. Als Alternati- 
ve ist vorgesehen, bei eingelegter Gangstufe fur jede 
Fahrstufe einen Festwert fur das Kupplungsmoment 
vorzugeben, der dann aktiv wird, wenn die Motordreh- 
zahl groBer als eine Schwelle und die Fahrzeugge- 
schwindigkeit kleiner als eine Schwelle ist Die Koordi- 
nation zwischen den Sollmotormomenten zum Getrie- 
beschutz, zur Steuerung eines Schaltvorgangs, einer An- 
triebsschlupfregelung und dem Fahrerwunsch wird 



keit, (Leitungen 24 bis 26) das Begrenzungskupplungs- 
moment MKBEG bestimmt und fiber die Leitung 116 
zur Verknfipfungsstelle 118 gefuhrt Beim Kennfeld 112 
kann es sich urn ein drehzahl- und fahrgeschwindigkehs- 
35 abhangiges Kennfeld fur das maximale Kupplungsmo- 
ment handeln, als auch um Festwerte, die unter be- 
stimmten Betriebsbedingungen (eingelegte Fahrstufe, 
Motordrehzahl grdfier und Fahrgeschwindigkeh kleiner 
als vorgegebene Schwellen) fur jede Fahrstufe ausgege- 
40 ben wird. 

Der Begrenzungswert wird fiber die Leitung 120 aus 
einem Kennfeld 122 das Verlust- und Verbrauchermo- 
ment MIV zugefuhrt Dieses Verlust- und Verbraucher- 
moment wird gemaB dem eingangs genannten Stand 
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dur^ l^alwerteuswahl durchgefuhrt. wobei der je- 45. der Technik nach MaBgabe von BeMgrflBenwfe 
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weils kleinste zur Einsteilung des Motormoments wei- 
tergeleitet wird. Um eine zu groBe Momentenreduktion 
beim Schaltvorgang oder bei ASR-Eingriff zu vermei- 
den, werden die entsprechenden SoUmomente auf einen 
Minimahvert begrenzt 

Die beschriebene Vorgehensweise wird im Rahmen 
des Programms eines Microcomputers, der Teil der 
Steuereinheh 10 ist, durchgefOhrt Die Struktur dieses 
Programms ist anhand des Obersichtsblockschaltbildes 
nach Fig. 2 dargestellt 

Dabei ist ein erstes Kennfeld 100 vorgesehen, in wel- 
chem als der fiber die Leitung 12 zugefOhrten Fahrpe- 
dalstellung und der fiber die Leitung. 18 zugefuhrten 
Motordrehzahl das vom Fahrer vorgegebene Sollmo- 
ment MIFA bestimmt wird. Dieses wird fiber die Lei- 
tung 102 zur Minimal wertauswahl 104 gefuhrt In einem 
anderen vorteiihaften Ausfuhrungsbeispiel, in dem die 
Fahrpedalstellung nicht erfaBt wird, wird das Sollmo- 
ment MIFA aus dem optimalen Moment MIOPT als 
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Motortemperatur, -Motordrehzahl und Status von Ne- 
benverbrauchern, die fiber die Leitungen 24 bis 26 zuge- 
fuhrt werden. gebildet Durch Addition des Begren- 
zungskupplungsmoments und des Verlustmoments wird 
50 das Begrenzungsverbrennungsmoment MIGS gebildet, 
welches von der Verknfipfungsstelle 118 fiber die Lei- 
tung 124 zur Minimalwertauswahlstufe 104 gefuhrt 
wird. Die Ausgangsleitung 126 dieser Minimalwertaus- . 
wahlstufe fibermittelt das ausgewahlte Sollmoment 
MIND einem Berechnungsblock 128, in dem die aus 
dem Stand der Technik bekannten MaBnahmen zur 
Umrechnung eines Soilverbrennungsmoments in eine 
Einsteilung der Luftzufuhr, der Kraftstoffzumessung 
und/oder des Zundwinkels durchgefuhrt wird. 

Bei der Reaiisierung der Momentensteuerung wah- 
rend eines Schaltvorgangs ist eine zeitiiche Rampe beim 
Auf- und Abregeln des Soildrehmoments vorgesehen. 

Ein Realisierungsbeispiel der erflndungsgemaBen Lo- 
sung als Programm eines Mikrocomputers ist als FluB- 
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F.,nW«n ™« iwl ui 7i Tr Z . ■ \ *** rrogramm eines MiKrocomputers ist als FluB- 

Funktion ^von Drehzahl und Last muluphziert mit dem 55 diagramm in Fig. 3 dargestellt Der dort dargestellte 



Zflndwinkelwirkungsgrad gebildet Der Zundwinkelwir- 
kungsgrad stellt dabei den Moraentenbetrag der Ab wei- 
chung des Zundwinkels, der ohne Eingriffe eingestellt 



Programmteil wird zu vorgegebenen Zeitpunkten, bei- 
spielsweise in Intervallen von 10 bis 100 msec, eingeiei- 
tet Im ersten Schritt 200 werden die notwendigen Be- 
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triebsgroBen Fahrpedalstellung p oder Motoriast, Mo- 
tordrehzahl Nmot, Motortemperatur Tmot, eine Infor- 
mation H/R fiber den Schaltvorgang und die eingelegte 
Fahrstuf e G, Fahrzeiiggeschwindigkeit VFZG, der Sta- 
tus von Nebenverbrauchern STVERBR, das SoHmo- 
ment MIASR im ASR-Fall sowie das Begrenzungsmo- 
ment MIBEG eingelesen. Daraufhin wird im Scbritt 202 
aus einem vorbestimmten Kennf eld wenigstens abhan- 
gig von Mo tordrehzahi und Fahrpedalstellung , bzw. 
Last und Zundwinkelwiriaingsgrad das vom Fahrer vor- 
gegebene Sollmoment MIFA bestimmt Im darauffol- 
genden Schritt 204, abhangig von der Information fiber 
den Getriebeeingriff, der Motordrehzahl und des Fan- 
rersollmoments, das Sollmoment bei Getriebeeingriff 
MIGEHR bestimmt Dieser Wert ist auBerhalb eines 15 
Schaltvorgang auf einem Maximalwert, der groBer als 
das maximal einstellbare Moment ist Daraufhin wird in 
den Schritten 205 und 206 das externe Sollmoment 
MIEXT als das kleinste der Solhvert MIASR und MI- 
GEHR und das groBte dieses Wertes MIEXT und des 20 
Begrenzungsmoments MIBEG gebildet Im nachsten 
Schritt 207 wird das Begrenzungskupplungsinoment 
MJCBEG, abhangig von Motordrehzahl, Gangstellung, 
Fahrzeuggeschwindigkeit berechnet Im darauffolgen- 
den Schritt 208 wird dann in bekannter Weise auf der 25 
Basis von Motordrehzahl Nmot, Motortemperatur 
Tmot und dem Status der Nebenverbraucher das Ver- 
lustmoment MIV bestimmt und im Schritt 209 das Be- 
grenzungsmoment fur den Getriebeschutz MIGS als 
Addition von Verlustmoment MIV und Begrenzungs- 30 
kupplungsmoment MKBEG berechnet Im nachsten 
Schritt 210 wird das Sollmoment MIND als Minimal- 
wertauswahl aus den Sollmomenten MIEXT, MIGS und 
MIFA gebildet und im darauffolgenden Schritt 212 in 
bekannter Weise Zfindwinkel ccz, Luftzufuhr Ql und/ 3s 
oder Kraftstoffzumessung Qk eingestellt Danach wird 
der Programmteil beendet und zu gegebener Zeit wie- 
derholt 

In Fig. 4 sind Zeitdiagramme zur Darstellung der er- 
findungsgemaflen Ldsung gezeigt In Fig. 4a wird dabei 40 
der zeitliche Verlauf der verschiedenen Sollmomenten- 
werte, in Fig. 4b der zeitliche Verlauf des Getriebeinfor- 
mationssignals dargestellt Zunachst sei das Sollmoment 
MIND (durchgezogene Iinie) durch das Fahrersollmo- 
ment MIFA bestimmt Das Sollmoment bei Getriebe- 45 
eingriff MIGEHR sei auf seinem Maximalwert, so daB in 
der Minimalwertauswahl das Fahrersollmoment als 
Sollmoment ausgewahlt wird. Zum Zeitpunkt TO begin- 
ne ein Schaltvorgang, der zum Zeitpunkt Tl beendet seL 
Dies fuhrt zur Berechnung des Sollmomentenwerts bei 50 
Getriebeeingriff gemaB der obigeii Darstellung. Das 
Sollmoment fur den Getriebeeingriff sinkt dabei unter 
das Fahrersollmoment Dies fuhrt dazu, daB in der Mini- 
malwertauswahl das Sollmoment bei Getriebeeingriff 
als neues Sollmoment ausgewahlt wird. Der Obergang 55 
zwischen den beiden Sollmomenten wird dabei durch 
eine zeitliche Rampe geglattet Entsprechend wird zum 
Zeitpunkt Tl bei Beendigung des Schaltvorgangs das 
Sollmoment bei Getriebeeingriff wieder auf seinen Ma- 
ximalwert gesetzt Ab diesem Zeitpunkt ist wieder das go 
Sollmoment des Fahrers FfihrungsgrSBe. Auch hier 
wird der Obergang fiber eine zeitliche Rampe bewerk- 
stelligt Zum Zeitpunkt T2 gerat das Fahrzeug in ein en 
Betriebszustand, in dem das Begrenzungsmoment fur 
den Getriebeschutz MIGS unterhalb des Fahrersollmo- 65 
ments sinkt Daher wird ab diesem Zeitpunkt das Soil- 
moment MIND durch das Begrenzungsmoment darge- 
stellt Zum Zeitpunkt T3 ubersteigt das Begrenzungs- 
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moment das Fahrermoment, so daB ab diesem Zeit- 
punkt das Sollmoment wieder durch den Fahrer be- 
sthnmtwird. 

Die Momentenbestimmung wahrend eines Schaltvor- 
5 gangs und die Bestimmung des Grenzmoments zum Ge- 
triebeschutz werden in einem bevorzugten Ausfuh- 
rungsbeispiel zusammen angewendet In anderen vor- 
teilhaften Ausfuhrungsbeispielen wird entweder die Be- 
. . grenzungsniomentenbestimmung oder die Momenten- 
immung bei Getriebeeingriff eingesetzt 

Paten tansprilche 

1. Verf ahren zur Steuerung des von einer Antriebs- 
einheit abgegebenen Drehmoments, wobei das 
Drehmoment der Antriebseinheit abhangig von 
wenigstens einem vom Fahrer vorgegebenen Soil- . 
momentenwert eingestellt wird, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB wahrend einer Getriebeschaltung ein 
Sollmomentenwert abhangig yon dem Sollmomen- 
tenwert des Fahrers vorgegeben wind und das von 
der Antriebseinheit abgegebene Drehmoment auf 
den jeweils kleineren Sollmomentenwert einge- 
stellt wird. 

2. Verf ahren zur Steuerung des von einer Antriebs- 
einheit abgegebenen Drehmoments, wobei das 
Drehmoment abhangig von wenigstens einem Soll- 
momentenwert eingestellt wird, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein Begrenzungsmoment bestimmt 
wird, welches das von der Antriebseinheit abgege- 
bene Drehmoment zum Schutz des Getriebes be- 
grenzt und das Drehmoment der Antriebseinheit 
auf der Basis des kleineren Wertes aus Sollmomen- 
tenwert und Begrenzungsmoment eingestellt wird 

3. Verf ahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Solldrehmoment wahrend eines 
Schaltvorgangs abhangig von der Motordrehzahl 
vorgegeben wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB das Sollmoment wahrend eines 
Schaltvorgangs abhangig von einer Information 
fiber die Schattrichtung vorgegeben wird. 

5. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB bei Beginn des Getriebeeingnffs das 
Sollmoment vom momentanen Wert mit einer 
Rampe auf den Sollwert bei Getriebeeingriff abge- 
regelt, bei Ende des Getriebeeingriffs gemaB einer 
Rampe aufgeregelt wird. 

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB das maximal 
erlaubte Drehmoment zum Getriebeschutz abhan- 
gig von der Motordrehzahl, der Fahrstufe und/oder 
der Geschwindigkeit des Fahrzeugs vorgegeben. 
wird. 

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB fur jede 
Fahrstufe ein Festwert als Begrenzungswert vorge- 
sehen ist, der dann vorgegeben wird, wenn die Mo- 
tordrehzahl groBer und die Fahrzeuggeschwindig- 
keit kleiner als eine Geschwindigkeitsschwelle ist 

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Sollmo- 
ment ein Wert fur das Verbrennungsmoment einer 
Brennkntftmaschine oder das Kupplungsmoment 
der Antriebseinheit ist 

9. Vorrichtung zur Steuerung des von einer An- 
triebseinheit abgegebenen Drehmoments, mit einer 
Steuereinheit, welche das Drehmoment der An- 
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triebseinheit abhangig von einem vom Fahrer vor- 
gegebenen SoIImomentenwert einstellt, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Steuereinheit auf der Basis 
des Pahrersollmomentenwertes wahrend einer Ge- 
triebeschaltung einen SoIImomentenwert vorgibt 5 
und die Steuereinheit das Drehmoment der An- 
triebseinheit abhangig von dem jeweils kleineren 
dieser Momentenwerte einstellt. 
10. Vorrichtung zur Steuerung des von einer An- 
triebseinheit abgegebenen Drehmoznents, mil einer 10 
Steuereinheit, weiche auf der Basis eines vom Fah- 
rer vorgegebenen Sollmomentenwerts das Dreh- 
moment der Antriebseinheit einstellt, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Steuereinheit zum Schutz ei- 
nes automatischen Getriebes ein Begrenzungs- 15 
drehmomentenwert vorgibt, auf dessen Basis sie 
das Drehmoment der Antriebseinheit einstellt, 
wenn dieser Wert kleiner als der vom Fahrer vor- 
gegebene SoIImomentenwert ist 
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